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(54) Steuer- und/oder Regelungssystem mit Feldbus 



(57) Die Erfindung betrifft ein Steuer- und/oder Re- 
gelungssystem mit zumindest einer Steuer- und/oder 
Regelungsvorrichtung (1) zur Durchfuhrung von Verar- 
beitungstasks, mehreren uber ein gemeinsames Feld- 
bussystem (2) an die Steuer- und/oder Regelungsvor- 
richtung (1) angeschlossenen Komponenten (3), die 
uber das Feldbussystem (2) Signale zu der Steuer- und/ 
Oder Regelungsvorrichtung (1) senden und uber das 



Feldbussystem (2) von der Steuer- und/oder Rege- 
lungsvorrichtung (1) Signale erhalten, und mit einer 
Synchronisationssignal-Generierungseinrichtung (4), 
die ein Synchronisationssignal generiert, mit dessen 
Hilfe uber das Feldbussystem (2) erfolgende Ablaufe 
triggerbar sind. Femer betrifft die Erfindung ein Verfah- 
ren zur Steuerung bzw. Regelung von an ein gemeinsa- 
mes Feldbussystem angeschlossenen Komponenten 
(3). 
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Beschreibung 

Technlsches Gebiet 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein 
Steuer- und/oder Regelungssystem zum Steuern und/ 
Oder Regeln von verschiedenen Einrichtungen wie An- 
triebe, Stelltriebe, Sensoren etc., die uber ein Feldbus- 
system an eine gemeinsame Steuer- und/oder Rege- 
lungsyorrichtung angeschlossen sind. Derartige Syste- 
me sind in automatisierten Be- und Verarbeitungsan la- 
gen zur Steuerung und/oder Regelung der fur die jewei- 
ligen Produktions- Oder Arbeitsablaufe notwendigen 
einzelnen Betriebseinrichtungen notwendig. Insbeson- 
dere sind Automatisierungssysteme Oder automatisch 
arbeitende Anlagen mit derartigen Steuer- bzw. Rege- 
lungssystemen ausgestattet. 

Stand der Technik 

[0002] Allgemein ist in Automatisierungssystemen 
oder Fertigungsanlagen und dergleichen eine Tendenz 
zur Dezentralisierung und Verteilung festzustellen. In 
verteilten Systemen, Anlagen- und Maschinenkonfigu- 
rationen werden Eingange wie Messwerte, Positionsan- 
gaben etc. und Ausgange wie beispielsweise Stellsi- 
gnale (u.a. Drehzahl, Position etc.) sowohl gesteuert 
und/oder auch geregelt uber ein Feldbussystem verar- 
beitet. Genauergesagt werden im Peripheriebereich er- 
mittelte Ein gangs- bzw. Istwerte von einer Steuer- bzw. 
Regelungsvorrichtung uber ein Feldbussystem eingele- 
sen, zentral in einer CPU des Steuerungs- bzw. Rege- 
lungssystems verarbeitet und uber das Feldbussystem 
als StellgroBe der Ausgangsperipherie mitgeteilt. 
[0003] Dabei werden haufig hohe dynamische Anfor- 
derungen uber die gesamte Verarbeitungskette von der 
Ebeneder Peripheriesignal, dem Feldbussystem bis zur 
Verarbeitungsinstanz, also dem Programm in der Steu- 
er- bzw. Regelung gestellt. 

[0004] Die technologische Applikation erfordert in 
echtzeitkritischen Anwendungen ein strikt einzuhalten- 
des Zeitraster der Verarbeitung uber die gesamte Wir- 
kungskette und eine vollsynchrone sowie jitterfreie Be- 
arbeitung der Peripheriesignale sowohl beim Erfassen 
der Eingange als auch beim Bereitstellen der Ausgan- 
ge. Die erreichbare Qualitat und Gute der technologi- 
schen Applikation hangt dabei stark von den dynami- 
schen Verhaltnissen im Laufzeitsystem ab und ist im 
Wesentlichen von folgenden Faktoren mitbestimmt. So 
hat ein wesentlicher Anteil die GroBe des strikt einzu- 
haltenden Verarbeitungszeitrasters, also des Aquidi- 
stanzzyklus. Auch die Hohe des maximal auftretenden 
Jitters des Aquidistanzzyklus ist von groBer Bedeutung 
wie auch die Synchronitat, d. h. die Gleichzeitigkeit der 
Bearbeitung der Peripheriesignale, also der Ein- und 
Ausgange. 

[0005] Bisherige, rein zentrale Automatisierungssy- 
steme erreichten struktur- und implementierungsbe- 



dingt akzeptable Werte bei diesen zeitkritischen Para- 
meters Dezentrale Systeme hingegen verlieren hier 
durch weitraumigere Verteilung der beteiligten Kompo- 
nenten und wegen der weitestgehenden Asynchronitat 
s diverser Bearbeitungszyklen in den Automatisierungs- 
komponenten, also Steuerung, Feldbus, zentrale Peri- 
pherie etc., deutlich an Qualitat, was beispielsweise in 
der Antriebs- und Regelungstechnik basierten Automa- 
tisierung von Produktionsablaufen bis hin zu numeri- 
10 schen Werkzeugmaschinen besonders kritisch im Hin- 
blick auf die resultierende bzw. geforderte Regelungs- 
gute und Qualitat ist. Die Asynchronitat wird zusatzlich 
noch verstarkt durch den offenen Ansatz in der Feld- 
technik, bei dem Gerate unterschiedlichsterKomponen- 
is tenlieferanten des Automatisierungssystems nicht syn- 
chronisiert betrieben werden konnen. 
[0006] Bisher wurden zentrale, proprietare Systeme 
eingesetzt, die mit hochspeziellen und firmenspezifi- 
schen Losungen die erforderlichen Leistungsdaten fur 
die Systeme wie Verarbeitungszyklen, Zyklenkonstanz 
etc. erreichen konnten. Dies wird heute zunehmend we- 
niger von Anwendem akzeptiert, da sie die Vorteile der 
offenen Feldtechnik uneingeschrankt nutzen mochten. 
Diese Vorteile sind: Interoperability, Interchangeability. 
Hochspezielle Bussysteme, wie sie beispielsweise un- 
ter dem Markennamen SERCOS bekannt sind, werden 
wegen ihrer geringen Marktdurchdringung und ihrer 
Einschrankung auf Spezialsegmente nicht flachendek- 
kend akzeptiert. 

Darstellung der Erfindung 

[0007] Das der Erfindung zugrunde liegende techni- 
sche Problem besteht darin, ein Steuer- und/oder Re- 
gelungssystem bereitzustellen, das trotz der Ankopp- 
lung der zu steuemden bzw. zu regelnden Komponen- 
ten uber ein gemeinsames Feldbussystem auch hoch- 
dynamischen Anforderungen gerecht wird. 
[0008] Ein weiteres der Erfindung zugrunde liegende 
technische Problem besteht darin, ein hochdynami- 
schen Anforderungen gerecht werdendes Verfahren be- 
reitzustellen, mit dem uber ein gemeinsames Feldbus- 
system an eine Steuer- und/oder Regelungsvorrichtung 
angeschlossene Komponenten gesteuert und/oder ge- 
regelt werden konnen. 

[0009] Diese technischen Probleme werden durch ein 
Steuer- und/oder Regelungssystem mit den Merkmalen 
des Anspruchs 1 bzw. durch ein Verfahren mit den Merk- 
malen des Anspruchs 7 gelost. 
[001 0] Der Erfindung liegt der Gedanke zugrunde, die 
bisher frei laufenden Verarbeitungszyklen starr an den 
Zyklus des Feidbussystems zu koppeln, indem ein Takt 
zur Synchronisation vorgegeben wird. Insbesondere 
sollen die bisher freilaufenden Verarbeitungszyklen der 
gesamten Wirkungskette von den Einund Ausgangen 
uber proprietare Ruckwandbussysteme der dezentra- 
len, an dem Feldbus angeschlossenen Komponenten 
wie Peripheriestation oder Feldgerate (Messeinrichtun- 
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gen, Antriebe, Sensoren, Werkzeuge etc. ) bis uberden 
Feldbus selbst hin zur Verarbeitungsebene, d.h. der 
Programmbearbeitung in der Steuer- bzw. Regelungs- 
vorrichtung starr gekoppelt werden. Damit ist es vor- 
zugsweise moglich, die Eingangs- bzw. Messwerterf as- 
sung in diesem durch das Synch ronisationssignal vor- 
gegebenen Aquidistanzraster synchron zu erfassen, d. 
h. diese Werte zu genau festgelegten, in einem vorge- 
gebenen zeitlichen Abstand zueinander liegenden Zeit- 
punkten zu erfassen, wodurch alle an dem Feldbussy- 
stem angeschlossenen Komponenten zeitlich aufeinan- 
der abstimmbar sind, insbesondere die einzelnen Werte 
(Ein- und Ausgange) zu vorgegebenen Zeitpunkten ab- 
rufbar sind. Es ist damit erstmals moglich, auch die aus 
den Eingangswerten errechneten StellgroBen zu be- 
stimmten Zeitpunkten auszugeben bzw. diesen Werten 
einen bestimmten Zeitpunkt zuzuordnen, wodurch die 
einzelnen, am Feldbussystem angeschlossenen Kom- 
ponenten gleichzeitig mit den jeweiligen Werten ver- 
sorgbar sind. 

[0011] Durch diese MaBnahmen erfolgt eine auch 
hochdynamischen Verhaltnissen gerecht werdende ge- 
naue Steuer- bzw. Regelung einer mehrere uber das 
Feldbussystem angekoppelte Komponenten umfassen- 
den Anlage wie beispielswetse eine Durchlaufbearbei- 
tungsanlage oder dergleichen. 
[0012] Es erfolgt ferner vorzugsweise eine starre und 
synchrone Kopplung des Feldbuszyklus an die Verar- 
beitungstasks in der Steuer- bzw. Regelung. Insbeson- 
dere ist ein synchrones Einfrieren der Eingange und ei- 
ne Ubertragung der Eingange in Wechselpuffer mog- 
lich. AuBerdem ist ein synchroner Start der Verarbei- 
tungstasks mit Pufferwechsel und konsistenten Nutzda- 
tenabbild fur die Verarbeitungstasks durchfuhrbar. 
[0013] Vorzugsweise ist ein Wechselpuffer vorhan- 
den, der die Verarbeitungszyklen in der Feldbusebene 
und der Programmbearbeitung in der Steuer bzw. Re- 
gelung voneinander trennt. Durch Puffertausch und 
Synchronisationsimpulse erfolgt ein synchrones Ausge- 
ben der Ausgange zum Prozess. Die StellgroBen, also 
die Ausgange, werden im nachsten oder weiteren Zy- 
klus u.U. auch asynchron ausgegeben. 
[0014] Zwischen dem Verarbeitungstask und dem 
Aquidistanzzyklus ist also ein enger und strikterZeitbe- 
zug vorgegeben. Sollte aufgrund von Fehlern in Uber- 
tragungssystemen der Aquidistanzzyklus sporadisch 
oder permanent verfehlt werden oder ein Verarbei- 
tungstask langsamersein als der Aquidistanzzyklus, so 
ergeben sich an der Aufrufschnittstelle des Verarbei- 
tungstasks insbesondere folgende Besonderheiten. Es 
wird kommunikationsseitig, z.B. bei Busstorungen im 
Feldbussystem mit hoher Wiederholungsrate von Tele- 
grammen, die Aquidistanzzeit uberschritten, so erhalt 
der Verarbeitungstask in seiner Startfunktion die ent- 
sprechende Signalisierung inklusive des Abweichungs- 
wertes vom Aquidistanzzyklus. Die Applikation in der 
Verarbeitungstask kann dann ein entsprechendes Feh- 
lermanagement durchfuhren. 



[0015] Verlangert sich der Bearbeitungstask in der 
Steuerung uberden Aquidistanzzyklus hinaus, z.B. we- 
gen extremer Interrupt-Last, greift das Wechselprinzip 
dahingehend, dass mit alten, im Puffer befindlichen 
s Werten, weitergearbeitet wird, bis die neue Task neue 
Werte zur Verfugung stellt. 

[0016] Durch diese neuartige Ausgestaltung eines 
Steuer- und Regelungssystems profitieren hier insbe- 
sondere antriebsbasierte Systeme in der Produktions- 
10 automatisierung und im Werkzeugmaschinenbau. Es 
konnen neben Einachsaufgaben auch verkoppelte Ach- 
sen realisiert werden. 

[0017] Falls ein Regelungstask langer dauert als der 
Zeitabstand zwischen zwei Zeitpunkten, die durch das 

15 Synch ronisationssignal vorgegeben sind, das heiBt, ei- 
nem Aquidistanzzyklus, so ist dies kein Problem, da fur 
die Verarbeitung immer bekannt ist, wann welche Werte 
generiert und abgespeichert wurden. So kann zu be- 
stimmten Zeitpunkten immer auf die entsprechend pas- 

20 send synch ronisierten Werte (Ein- und Ausgange) zu- 
ruckgegriffen werden. 

Kurze Beschreibung der Zeichnungen 

25 [0018] Im Folgenden sind zum besseren Verstandnis 
und zur Erlauterung mehrere Ausfuhrungsbeispiele der 
Erfindung unter Bezugnahme auf die beigefugten 
Zeichnungen naher beschrieben. Es zeigt: 

30 Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Steuer- 
und/oder Regelungssystems gemaB der Erfin- 
dung, 

Fig. 2 eine schematisierte Darstellung der uber das 
35 gemeinsame Feldbussystem erfolgenden Ab- 

laufe uber die Zeit und 

Fig. 3 eine schematisierte Darstellung ahnlich der 
Fig. 2 mit verschiedenen Ebenen. 

40 

Beschreibung von Ausfuhrungsbeispielen der Erfin- 
dung 

[0019] Der grundsatzliche Aufbau eines Steuerungs- 
45 und/oder Regelungssystems gemaB der Erfindung ist 
aus der Fig. 1 ersichtlich. Hier ist eine Steuer- und/oder 
Regelungsvorrichtung 1 uber ein Profibussystem 2 mit 
verschiedenen Komponenten 3 wie beispielsweise 
Messwertaufnehmer, Sensoren, Antriebe, Werkzeuge, 
50 Stellglieder etc. verbunden. Im vorliegenden Fall ist das 
Feldbussystem 2 ein Profibus DP In der Steuer- und/ 
oder Regelungsvorrichtung 1 ist erfindungsgemaB eine 
Synchronisationssignal-Generierungseinrichtung4vor- 
handen, die ein Synchronisationssignal generiert, mit 
55 dem die Zyklen des Feldbussystems 2 mit den Verar- 
beitungstasks in der Steuerund/oder Regelungsvorrich- 
tung 1 gekoppelt werden. Hierzu wird im Folgenden 
noch naher eingegangen. Im Hinblick auf die Ausgestal- 
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tung des Feldbussystems wird auf die weitverbreitete 
Literatur, insbesondere derzum Profibus DP verwiesen. 
Diese Literatur wird hier ausdrucklich durch Bezugnah- 
me mit aufgenommen. 

[0020] In ubf icher Weise werden durch die Einrichtun- 
gen 3, Feldgerate Oder Komponenten Messwerte Oder 
Positionsangaben uber das Feldbussystem 2 an die 
Steuerungs- und/oder Regelungsvorrichtung 1 ubermit- 
telt. Dort wird eine Verarbeitung durchgefuhrt, d.h. ein 
Programmablauf erfolgt mit den durch die Komponen- 
ten 3 gegebenen Eingangssignalen, d.h. Eingangswer- 
ten. Die errechneten Ausgangswerte, StellgroBen bzw. 
Stellwerte werden wiederum uber das Profibussystem 
DP 2 an die Komponenten 3 ubermittelt, die dann ent- 
sprechend verfahren Oder gesteuert bzw. geregelt wer- 
den. Damit ist eine automatische Steuer- und/oder Re- 
gelung einer mehrere Motoren, Werkzeuge etc. umfas- 
senden Anlage wie beispielsweise eine Durchlaufbear- 
beitungsanlage regelbar. 

[0021] In der Fig. 2 ist nun die erfindungsgemaBe 
Triggerung der Ablaufe besser ersichtlich. Hier ist uber 
den Zeitstrahl t die regelmaGige periodische Signalge- 
nerierung mit AquM , Aqui_2, Aqui_3 und Aqui_4 bzw. 
^ - 1 4 veranschaulicht. Zu dem Zeitpunkt ^ werden Ist- 
werte im Verfahrensschritt 5 von einer Komponente 3 
zum Feldbussystem 2 ubertragen. Im Verfahrensschritt 
6 erfolgt dann der Transport dieser Werte zu der Steuer- 
und Oder Regelungsvorrichtung 1. Dieser Transport 
liegt im vorliegenden Fall innerhalb eines Aquidistanz- 
zyklus, d.h. zwischen den Zeitpunkten iy und t 2 . Zum 
Zeitpunkt t 2 erfolgt dann in einem Verarbeitungstask die 
Regelung gemaG Verfahrensschritt 7, die Ausgangssi- 
gnale, d.h. die Stellwerte, werden dann zum Zeitpunkt 
t 3 an das Feldbussystem 2 ubertragen, Zwischen den 
Zeitpunkten t 3 und t 4 erfolgt dann in einem weiteren Ver- 
fahrensschritt 8 der Transport der Ausgangswerte zu 
den einzelnen Komponenten. Zum Zeitpunkt t 4 erfolgt 
schlieGlich die Ubertragung dieser Werte in einem wei- 
teren Verfahrensschritt 9. Die Zeitabstande zwischen 
den einzelnen Zeitpunkten t 1 - 1 4 sind immer gleich und 
durch das Synchronisationssignal vorgegeben. 
[0022] Eine genauere Darstellung der einzelnen Ab- 
laufe ist in der Fig. 3 gezeigt. Hier ist dargestellt, dass 
ein Aquidistanzzyklus verschiedene Zyklen umfasst, ein 
Regelungszyklus in einer Steuer- und/oder Regelungs- 
einrichtung 1 kann aber langer als ein Aquidistanzzyklus 
dauern, das ist jedoch kein Problem, da dann fur diesen 
Regelungszyklus auf vorgegebene Werte zuruckgegrif- 
fen wird, die zu einem bestimmten Zeitpunkt \q - t n ab- 
gespeichert und damit zueinander synch ronisiert sind. 
[0023] Wie in der Fig. 3 schematisch dargestellt und 
wie es bereits zuvor erlautert wurde, werden allgemein 
zu Zeiten t(x)- k (k = Konstante die Eingangssignale 
Oder Werte (erfasste Istwerte) ausgegeben und zu Zei- 
ten t(x)+ k (k = Konstante werden die Ausgangswerte 
bzw. Ausgangssignale (Sollwerte) ausgegeben. Mit Sla- 
ves sind hier die Komponenten 3 gemeint. In der Fig. 3 
ist in einfachster Weise verdeutlicht, wie das zyklische 



Lesen bzw. Schreiben der Ein- und Ausgangssignale 
von den einzelnen Komponenten uber die Zeitachse, d. 
h. pro Aquidistanzzyklus erfolgt. Es wird also pro Aqui- 
distanzzyklus von jeder Komponente 3 einmal ein von 

5 der Steuer- und/oder Regelungsvorrichtung 1 (setzt 
sich in der Fig. 3 aus Master und CPU zusammen) er- 
rechneter Sollwert gelesen und ein erfasster Istwert ge- 
schrieben, der dann uber den Feldbus 2 an die Steuer- 
und/oder Regelungsvorrichtung ubermittelt wird. Das 

io Synchronisationssignal gemaG der Erfindung bestimmt 
den Aquidistanztakt fur die Slaves bzw. Komponenten 
3. Der Aquidistanztakt wird entsprechend zur Synchro- 
nisation der Erfassung der Ein- und Ausgabewerte be- 
nutzt. 

15 [0024] Bei der in der Fig. 3 gezeigten Darsteilung ist 
mit S/F das Taktsignal (d.h. ein spezielles Broadcast- 
Telegramm) veranschaulicht, das den Aquidistanztakt 
vorgibt. Mit DPzyklisch ist das zyklische Abfragen der 
Komponenten veranschaulicht (d.h. read/write von Ein- 

20 und Ausgabewerten). Der Block Azykl veranschaulicht 
eine azyklische DP-Kommunikation. Mit dem Block 
Pause wird veranschaulicht, dass abgewartet wird, bis 
die Aquidistanzzeit abgelaufen ist. 
[0025] Bei dem hier gezeigten Master 1 handelt es 

25 sich urn einen mit einem Wechsel puffer. Mit dem Aqui- 
distanztakt werden die Eingabe- und Ausgabepuffer ge- 
tauscht. Hier wird ein Puffer von der Applikation bzw. 
CPU benutzt. Ein Puffer wird vom Bussystem bzw. den 
Komponenten 3 benutzt. Der Master 1 darf den Puffer- 

30 wechsel nur durchfuhren, wenn das Freigabesignal 
(aus dem letzten Aquidistanzzyklus) vorhanden ist. 
Nach dem Pufferwechsel wird die Freigabeanordnung 
durch den Master 1 wieder zuruckgesetzt. Es wird ent- 
sprechend auf eine neue Freigabeanforderung gewar- 

35 tet. Dieses Zusammenspiel der Puffer bewirkt, dass die 
Eingabesignale aller Komponenten immer aus einem 
Zeitpunkt t(x) stammen. Damit wird eine Konsistenzsi- 
cherung bewirkt. 

[0026] Der eigentliche Regelungstask wird in der dar- 
40 gestellten CPU durchgefuhrt und es erfolgt die Abarbei- 
tung der zur Regelung notwendigen Programmschritte. 
Der Regelungstask wird mit dem Aquidistanztakt aufge- 
rufen. Nach Abarbeitung der verschiedenen Programm- 
schritte zum Steuern bzw. zur Regelung erfolgt aus die- 
45 sem Regelungstask ein Freigabesignal an den Master 
1 . Damit ist der Master fertig fur einen Pufferwechsel. 
[0027] In dem letzten Block, der mit "Regelzyklen" ge- 
kennzeichnet ist, ist schematisch die Dauer eines kom- 
pletten Regelungszyklus von der Eingabe (Zeitpunkt ^ 
50 - k) uber die Regelung mit diesen Eingabewerten bis zur 
Ausgabe der Regelungsergebnisse (Zeitpunkt t 3 + k) 
dargestellt. 



55 Patentanspruche 

1 . Steuer- und/oder Regelungssystem mit 
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zumindest einer Steuer- und/oder Regelungs- 
vorrichtung (1 ) zur Durchfuhrung von Verarbei- 
tungstasks, 

mehreren uber ein gemeinsames Fefdbussy- 
stem (2) an die Steuer- und/oder Regelungs- 5 
vorrichtung (1) angeschlossenen Komponen- 
ten (3), die uber das Feldbussystem (2) Signale 
zu der Steuer- und/oder Regelungsvorrichtung 
(1 ) senden und uber das Feldbussystem (2) 
von der Steuerund/Oder Regelungsvorrichtung 10 
(1) Signale erhalten, und 
einer Synch ronisationssignal-Generierungs- 
einrichtung (4), die ein Synchronisationssignal 
generiert, mitdessen HilfedieZyklen des Feld- 
bussystems (2) an die in der Steuer- und/oder is 
Regelungsvorrichtung (1) erfolgenden Verar- 
beitungstasks starr koppelbar ist. 

2. Steuer- und/oder Regelungssystem nach Anspruch 
1 , dadurch gekennzeichnet, dass die Synchroni- 20 
sationssignal-Generierungseinrichtung (4) hard- 
waremaBig ausgebildet ist. 



dessen Hilfe die Zyklen des Feldbussystems (2) an 
die in der Steuer- und/oder Regelungsvorrichtung 
(1 ) erfolgenden Verarbeitungstasks gekoppelt wird. 

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Zeitabstand zwischen zwei 
Synchronisationssignalen frei wahlbar ist. 

9. Verfahren nach Anspruch 7 Oder 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass durch das periodisch synchro- 
nisierte Synchronisationssignal uber das Feldbus- 
system (2) zeitgleich die von den einzelnen Kom- 
ponenten (3) ausgegebenen Signale erfasst wer- 
den. 

10. Verfahren nach einem der Anspruche 7 - 9, da- 
durch gekennzeichnet, dass von der Steuer- und/ 
oder Regelungsvorrichtung (1 ) zu einem durch ein 
Synchronisationssignal vorgegebenen Zeitpunkt 
auf die synch ronisierten, von den einzelnen Kom- 
ponten (3) ausgegebenen Signalen zugegriffen 
wird. 



3. Steuer- und/oder Regelungssystem nach einem 
der voranstehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass Datenspeicher vorhanden sind, in 
denen Ausgangssignale der einzelnen Komponen- 
ten (3) zum Zeitpunkt des generierten Synchronisa- 
tionssignals zeitlich zuordenbar zu speichem sind. 

4. Steuer- und/oder Regelungssystem nach einem 
der voranstehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die programmmaBige Verarbeitung 
eines Signals einer Komponente (3) in der Steuer- 
und Regelungsvorrichtung (1 ) durch das Synchro- 
nisationssignal zu starten ist. 

5. Steuer- und/oder Regelungssystem nach einem 
der voranstehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Ausgabe der Signale der Steu- 
er- und/oder Regelungsvorrichtung (1) durch das 
Synchronisationssignal getriggert ist. 

6. Steuer- und/oder Regelungssystem nach einem 
der voranstehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Feldbussystem (2) ein Profi- 
busDP ist. 



11. Verfahren nach einem der Anspruche 7-10, da- 
25 durch gekennzeichnet, dass gemaB dem durch 

das Synchronisationssignal vorgegebenen Zeit- 
punkt von der Steuer- und/oder Regelungsvorrich- 
tung (1) uber das Feldbussystem (2) Signale aus- 
gegeben werden. 

30 

12. Verfahren nach einem der Anspruche 7 - 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass die von der Steuer- 
und/oder Regelungsvorrichtung ausgegebenen Si- 
gnale Sollwerte fur die einzelnen Komponenten (3) 

35 sind. 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 7-12, da- 
durch gekennzeichnet, dass zu einem durch das 
Synchronisationssignal vorgegebenen Zeitpunkt 

to ein Verarbeitungstask gestartet wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 7-13, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Ein- und Aus- 
gangssignale in aquidistanten Abstanden entspre- 

45 chend dem Synchronisationssignal abgetastet wer- 
den. 



7. Verfahren zum Steuern und/oder Regeln von ver- 
schiedenen Komponenten (3), die uber ein gemein- so 
sames Feldbussystem (2) an eine Steuer- und/oder 
Regelungsvorrichtung (1) angeschlossen sind und 
uber das Feldbussystem (2) Signale zu der Steuer- 
und/oder Regelungsvorrichtung (1) senden und 
uber das Feldbussystem (2) von der Steuer- und/ 55 
oder Regelungsvorrichtung (1) Signale erhalten, 
bei dem in periodisch wiederkehrenden Zeitabstan- 
den ein Synchronisationssignal generiert wird, mit 
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